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Z powodu sposobu sprzedazy produktu (OEM, bez ograniczen co do modyfikacji), Firma P.P.H. WObit
E.K.J. Ober s.c. nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate w wyniku montazu, uzytkowania
sprzetu oraz oprogramowania z nim dostarczonego. Wszystkie programy zawarte na dofaczonej ptycie CD s3
rozpowszechniane na licencji FREEWARE i stosujg sie do nich odpowiednie umowy licencyjne ich
producentow/autoréw.

Warunkiem uwzglednienia reklamacji (w przypadku brakéw lub innych uszkodzen powstatych z winy
producenta) jest przedstawienie dowodu zakupu (faktury VAT).

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzszg uwagy przez naszych
specjalistéw i stuzg jako opis produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w rozumieniu prawa
handlowego. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowaé¢ o okreslonych cechach lub
przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania. Informacje te nie zwalniajg uzytkownika z obowigzku
poddania produktu wtasnej ocenie i sprawdzenia jego wifasciwosci. Zastrzegamy sobie mozliwos¢ zmiany
parametrow produktéw bez powiadomienia.

e  Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen.
e Prosimy o zwrdcenie szczegdlnej uwagi na nastepujace znaki:

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowac uszkodzenie urzgdzenia
albo utrudni¢ postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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Dla Twojej wygody umiescilismy piktogramy, dzieki ktérym od razu bedziesz
wiedziat, jakie narzedzie wzig¢ do reki.
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Zwroc Wykorzystaj Przyjrzyj sie Uzyj Uzyj Wykorzystaj
szczegdlnag Srubokret, biegunowosci, | lutownicy, obcinaczek, woltomierz.
uwage na bedziesz aby nie uwazaj zeby uwazaj na

wykonywang | musiat co$ spowodowac | sie nie swoje palce!

czynnosé. przykrecic. uszkodzenia. | poparzy¢!

Instrukcja montazu robota MAOR-12v2 oparta jest o montaz robota MAOR-12
w wersji pierwszej, dlatego moga wystepowaé niezgodnosci odnos$nie wygladu
ptytek konstrukcji nosnej robota oraz umiejscowienia niektérych punktéw
lutowniczych.

&
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1. Zestaw

zdj. 1 Widok zestawu

W sktad zestawu wchodza:
1. 1 x ptyta dolna PCB

2. 1 x ptyta boczna PCB prawa (R)

3. 1xptyta boczna PCBlewa (L)

4. 1 x ptyta tylnia PCB

5. 1 x ptyta przednia PCB

6. 4 x czujnik linii QRD1114

7. 4 xsilnik DG1224-043

8. 8 xSrubka M1,6

9. 2 x pojemniki na baterie (A — podwdjny, B — potréjny)
10. 1 x ptytka gtéwna obtozona elementami i uruchomiona
11. 1 x przewdd wielozytowy

12. 1 x dystans mocujacy ze srubami M3

13. 4 x kota jezdne z oponami i wkretami M2,5

14. 2x ztgcza katowe

UWAGA!: zestaw celowo nie zawiera baterii. Mozna tu uzy¢ zwyktych baterii R6 czyli AA
' (tzw paluszki) lub identycznych rozmiarowo akumulatorow NiMH wymagajgcych tadowania.
[

Narzedzia niezbedne do samodzielnego ztozenia robota:
e |utownicaicyna,
e szczypce,
e obcinaczki,
e Srubokret ptaski, maty,
e klucz imbusowy 1,5 [mm].
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Opis PCB dla robota MAOR-12v2

1 — Ptytka boczna prawa
2 — Ptytka tylnia

3 — Ptytka boczna lewa
4 — Ptytka dolna

5 — Ptytka przednia

2. Instrukcja ztozenia robota

2.1.Przygotowanie ptytek bocznych

® Przygotowanie i montaz czujnikow linii
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zdj. 2 Czujniki linii QRD1114

Czujnik linii przeznaczony jest do wykrywania biatego pierscienia ringu, dzieki temu
robot zdolny jest do pozostawania na ringu podczas  walki.
W tym celu montujemy czujnik QRD1114 (zdj. 3) w specjalnie przeznaczonych do
tego miejscach na ptytach bocznych (L i R) zachowujgc odpowiednio biegunowosé.

a) Nozki czujnika QRD1114 muszg zosta¢ odpowiednio zagiete przed montazem,
tak aby po ich zamontowaniu do ptytek, krawedZ obudowy czujnikow
dotykata ptytek bocznych. Zagiecie nalezy zrobi¢ w przeciwng strone
w stosunku do opisu na czujniku. Uwaga: nieodpowiednie lub wielokrotne
wyginanie koncoéwek moze uszkodzi¢ czujnik.

zdj. 3 Zaginanie czujnika linii

b) Zagiete czujniki nalezy umiesci¢ w odpowiednich miejscach na koncu i na
poczatku ptytki, jak pokazano na zdj. 6. Czujnik przedni montowany jest po
zewnetrznej stronie ptytki (strona ptytki pozbawiona druku), natomiast czujnik
tylni po wewnetrznej stronie.

A |

prawidtowo ‘
zagiety tylni / !\
czujnik = —

zdj. 4 Montaz czujnikow linii.

c) Wszystkie czujniki nalezy starannie przylutowa¢, tak zeby nie potgczyc
sgsiadujgcych ze sobg ndzek. Po zakoAczeniu lutowania, za pomoca
obcinaczek nalezy usungé wystajgce ndzki czujnikdw.

\‘
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czujnik
tylni

czujnik
przedni

zdj. 5 Ptytki boczne

Uwaga! Montaz czujnikdw nalezy przeprowadzi¢ bardzo starannie. Nalezy dobrze
polutowac nézki czujnikéw do ptytki zachowujgc ostroznosé by nie uszkodzi¢
padéw, do ktérych lutowane sg ndzki. Po przylutowaniu czujnikdw warto
dodatkowo przyklei¢ je klejem typu ,Poxipol” do ptytki lub nawet zala¢ ndzki
klejem do ptytki.

® Montaz ztgcz katowych i zworki
Kolejnym etapem montazu ptytek bocznych jest montaz ztgcz katowych i zworki.
Zt3cza katowe umozliwiajg m.in. komunikacje mikrokontrolera z czujnikami linii,
przekazujg zasilanie do ptyty gtéwnej oraz petnig funkcje mocowania ptyty gérnej
z ptytami bocznymi. W celu zamontowania ztgcz i zworki nalezy:

a) przycigé ndzki dwdch ztacz, w taki sposdb aby po ich zatozeniu nézki nie
wychodzity poza powierzchnie ptyty bocznej,

OO

)
\"R

zamontowad ztgcza od wewnetrznej strony ptytek i starannie przylutowaé,

zdj. 6 Obcinanie nézek
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zworka

Zdj. 7 Ztacza katowe, zamontowane na ptytkach od strony sciezek

b) przygotowac zworke z przewodu o dtugosci okoto 1,5 [cm] i wlutowac na
ptycie bocznej oznaczonej literg R; w celu utatwienia lutowania kofAcowki
przewodu nalezy przed lutowaniem pocynowac.

Cynowanie pol montazowych

W celu pdzniejszego potaczenia ze sobg ptytek PCB, nalezy pocynowac pola
montazowe ptytek bocznych.

Montaz silnikow

Po odpowiednim pocynkowaniu ptytek, mozna przystgpi¢ do montazu silnikow
oznaczonych symbolem DG1224-043, ktére umozliwiajg szybkie przemieszczanie
sie robota.
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pocynowane otwory montazowe silnika

pola montazowe

.....

”
v

zdj. 8 Silniki przygotowane do montazu.

W tym celu nalezy:
a) Przygotowaé przewody zasilajgce silniki. Nalezy przycigé 4 przewody,

dwuzytowe o dtugosci okoto 4,5 [cm], odizolowa¢ korcowki i pocynowac.

b) Przykreci¢ silniki do ptytek bocznych od strony wewnetrznej. Do tego celu
wykorzystujemy dotagczone do zestawu S$rubki M1,6. Nalezy zwrdcic
szczegdlng uwage na potozenie silnikdéw wzgledem ptytki patrz zdj. 10.

zamontowane silniki,
etykietami ku gorze

zdj. 9 Ptytki boczne z zamocowanymi silnikami.

c) Przylutowad przewody zasilajgce do pél lutowniczych na ptytkach bocznych,
oznaczonych literami A i B. Nastepnie przewody lutujemy do ztgcz silnikéw.
Wazny jest sposdb potgczenia pdl z silnikiem, nalezy postepowad zgodnie z
tabelg 1:
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Oznaczenie na Oznaczenie na
plytce silniku
A (-)
B (+)

Tab. 1 Podtaczenie silnikow

zdj. 10 Potaczenie zasilania silnikdw, na ptytce R (prawa)

Silnik tylni na ptytce oznaczonej literg L, tgczymy zgodnie z przedstawionym

ponizej zdj. 12. ze wzgledu na brak mozliwosci oznaczenia pola lutowniczego.
Uwaga: zamontowane kondensatory ttumig zaktdcenia szczotkowe silnika DC
i muszg pozosta¢ podtgczone do wyprowadzen silnika. Podczas lutowania nie

nalezy doprowadzi¢ do przegrzania tych elementéw.

zdj. 11 Potaczenie zasilania silnikdw, na ptytce L (lewa)

silnik z ptytka).

Uwaga! Jezeli po uruchomieniu robota okaze sie ze ktérys z silnikdéw obraca sie
w odwrotng strone, nalezy zmieni¢ biegunowos¢ (zamienié przewody taczace

Montaz pojemnikow na akumulatorki lub baterie
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pojemnik B

zdj. 12 Pojemniki na baterie lub akumulatorki

Pojemniki umozliwiajg tatwg wymiane baterii lub akumulatorkéw. W sktad zestawu
wchodzg dwa pojemniki (podwdjny - A i potrdjny - B), ktdre nalezy potgczyc¢ ze sobg
szeregowo.

W tym celu nalezy:
a) przygotowac czerwony przewdd o dtugosci okoto 12 [cm], usungc
izolacje z jego koncéwek i pocynowad,
b) potaczyé czerwony przewdd pojemnika A ze srodkowym (2)
wyprowadzeniem koszyka B,
c) przylutowaé przygotowany wczesniej przewdd do wyprowadzenia (1)
koszyka B,

\

zdj. 13 Potaczenie pojemnikow

Uwaga! Po dokonaniu potgczenia nalezy sprawdzié¢ jego poprawnos¢ za pomoca
multimetru. Robot do poprawnej pracy wymaga napiecia zasilajgcego U > 6 [V].
Nalezy zwrdci¢ uwage na odpowiednie podtgczenie biegunéw, tak aby ( +)
znajdowat sie na czerwonym przewodzie.

&
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zdj. 14 Pomiar napiecia zasilania

d) przylutowac czarny przewdd ( - ) pojemnika A do dolnego pola ztacza
zasilajgcego znajdujgcego sie na ptytce R, oznaczonego jako , BAT -”
Przylutowac czerwony przewdd ( + ) pojemnika B, do gérnego pola
zasilajgcego, oznaczonego jako ,, BAT +”

Uwaga! Lutujgc przewody nalezy zwrdcié szczegdlng uwage na izolacje
przewoddw zasilajgcych, w celu przeciwdziatania ich zwarciu. Odwrotne
podtaczenie zasilania grozi uszkodzeniem elektroniki robota.

zdj. 15 Podtaczenie przewodow zasilajgcych

2.2 Przygotowanie ptytki dolnej

Przygotowanie ptytki do montazu jest czynnosci prostg, jesli dysponuje sie odpowiednig
lutownicg, wystarczy pocynowac pola montazowe zgodnie z ponizszym zdjeciem.
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pocynowane pole

zdj. 16 Widok ptyty dolnej po cynowaniu pola montazowego
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2.3 taczenie ptytek bocznych z ptytkg dolng

Kolejnym bardzo istotnym etapem budowy robota jest tgczenia ze sobg ptytek sktadowych,
dzieki ktorym tworzymy przestrzenng konstrukcje robota z ptaskich elementéw, ktérymi sg
wtasnie ptytki PCB.

pola montazowe

zdj. 17 Plytki przygotowane do potaczen.

Jest to jeden z trudniejszych i wymagajacych etapéw budowy robota. Moze przydad
sie pomoc dodatkowej osoby. Do potgczenia uzywamy wytgcznie cyny, procedura
potaczenia jest prosta jednak wymaga odrobiny sprawnosci. Nalezy potaczy¢ ptytki
boczne z ptytg dolng pod katem prostym przy uzyciu cyny (potagczenie lutowane).
Ustawienie ptytek bocznych wzgledem podstawy umozliwiajg specjalne wypustki i
podciecia. Dla utatwienia uzyskania katow prostych miedzy ptytkami bocznymi, a
podstawg mozna zatozyé miedzy ptytki boczne ptytke przednia i tylna.

zdj.19 Ptytka boczna przylutowana pod katem prostym
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Uwaga! W przypadku trudnosci z potaczeniem ptytek bocznych z ptytka dolng
nalezy odkrecic silniki od ptytek bocznych (bez odlutowywania przewodow).

2.4 Montaz ptyty przedniej i tylniej

zdj. 18 Przylutowane ptytki boczne

Ptytki przednia i tylnia nie zawierajg zadnych elementéw elektronicznych, stuzg jedynie

zapewnieniu sztywnosci catej konstrukcji.

W celu zamontowania ptytek nalezy:

a) pocynowad pola montazowe na ptytce przedniej i tylniej,

miejsca cynowania pol
lutowniczych

www.wobit.com.pl
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b) przykrecié dystans mocujgcy do ptyty dolnej,
c) w celu utatwienia montazu, mozna zatozy¢ i przykrecic ptyte gtéwna,
d) zamontowac ptyte tylnig i przylutowaé,

zdj. 20 Montaz tylniej ptyty PCB

e) zamontowac ptyte przednig i przylutowad.

dystans

miejsca lutowania

zdj. 21 Montaz ptyty przedniej

2.5 Montaz ko6t

Montaz kotek jest ostatnim etapem sktadania robota MAOR-12, niezbedny do tego bedzie
kluczyk imbusowy oraz Srubki ustalajgce (dotgczone do zestawu). Koétka montujemy
bezposrednio na watek silnika, tak zeby szczelina pomiedzy piastg kotka a tbem Srubki
mocujace;j silnik wynosita co najmniej 1 [mm].
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zdj. 22 Montaz kot

2.6 Ptyta gtdwna

Kiedy wszystkie etapy mamy juz za sobg, mozna przystgpi¢ do umieszczenia pojemnikdow na
baterie wewnatrz robota. Pojemnik podwdjny nalezy umiesci¢ pomiedzy silnikami, otwartg
strong zwrécong ku dolnej ptytce. Pojemnik podwdjny nalezy umiescié na wczesniej
wiozonym podwdjnym pojemniku. Nastepnie potgczy¢ ze sobg spodnie warstwy pojemnikéw
za pomocg kleju lub tasmy dwustronne;j.

zdj. 23 Montaz pojemnikow

Po zamocowaniu pojemnikéw, nalezy delikatnie zatozy¢ ptyte gtéwng tak aby
wszystkie piny ptyty gtdwnej znalazty sie w otworach ztgcz katowych ptyt bocznych.
Ptyte gtowng zaktadamy zgodnie z kierunkiem strzatek nadrukowanych na jej
powierzchni, nastepnie wkrecamy $rubke mocujaca ptyte w dystans.
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